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autómatas y ROS

José Maŕıa Cañas
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Introducción

robot = hardware+ software

hardware = sensores+ actuadores+ computadoras
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Software para robots

La inteligencia de los robots radica en su software.

sw = middleware+ aplicaciones

Middlewares

middleware = drivers+arquitecturaSW+herramientas+bibliotecas

arquitectura SW distribuida

ROS, ICE, DDS...

OpenCV, PCL, OMPL, nodos ya existentes...
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Aplicaciones

Aplicacion = percepcion+ decisiones

Percepción: elaborar información, sensores

Decisiones: control, planificación, actuación

Algoritmos

Lenguajes texto: C++, Python... y visuales
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Arquitectura, organización

Sistemas reactivos

Sistemas deliberativos

H́ıbridos de tres capas

Sistemas Basados en Comportamientos

Autómatas de estado finito
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Herramienta VisualStates

Diseño visual de la aplicación robótica con estados y transiciones

Genera automáticamente nodo ROS (y ICE)

Soporte para C++ y para Python

GUI en ejecución, depuración

Multinivel, escala en complejidad

Software libre, dentro de JdeRobot

Genera software más robusto y desarrollo más ágil
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Editor

Edición visual: estados y transiciones

Ventanas de texto: código de estados, de transiciones y auxiliar
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Herramienta VisualStates 7

¿Cómo está hecho?
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Plantillas

Motor temporal iterativo

Multinivel, jerarqúıa

GUI en ejecución, depuración

Conectable a sensores, actuadores y otros nodos
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Últimas mejoras

Mejoradas plantillas con OOP

Coloreado automático de texto

Reescrita en Python

Samuel Rey, Okan Asik (GSoC-2017)

GitHub, integrada en paquete debian JdeRobot-5.6
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Ejemplos

Choca-Gira

Aplicación sencilla resuelta con un autómata mononivel.

c©José Maŕıa Cañas Programación de robots inteligentes con autómatas y ROS
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Monitorizar un área

Comportamiento más complejo.

Autómata multinivel.
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Sigue Colores

Los componentes generados son compatibles con robots reales.

Muestra la potencia del autómata frente a sistemas reactivos puros.
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Conclusiones

Herramienta para programar la inteligencia de un robot

Potencia de los autómatas multinivel

Editor gráfico de estados y transiciones

Ventanas de texto

Genera automáticamente nodo ROS
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